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論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨 
 本論文は運転支援システム、特に交通事故低減やドライバの運転負荷軽減を目的とした自律型ラテラル制御システ
ムの開発に関する研究成果をまとめたものであり、７章からなる。 














 以上のように、本論文では、高速化 H∞ フィルタを導出し、先行車車幅が未知の場合の車間距離推定手法、レーン
キープシステムの状態量推定に適用した。さらに、レーンキープシステムのフィードバック制御器設計では、ロバス
ト制御の観点から車速感応型ゲインマップ作成方法についても提案し、自律型ラテラル制御システム設計に貢献した。
よって、博士（工学）の学位論文として価値があると認める。 
